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Personal-mobility vehicles (PMVs) are mobile equipment for transporting one or two people and have a 
role between walking and existing mobile equipment such as automobiles or electric wheelchairs. In this 
research, a new type of the personal-mobility vehicle is proposed and designed. It is expected as a new means 
of transportation for normal healthy persons and/or support tools for difficulty walking persons such as elderly 
handicap peoples. There is mainly a problemlt in general PMVs. It is the problem that the height and the angle 
of the seats of the PMV are not adjustable. In order to solve the problem, our proposed PMV was applied 
omni-directional actuators and a tripod parallel mechanism. The tripod parallel mechanism has a capability of 
compact multi-degrees of freedom. Posture conversion function has been realized by applying to the tripod 
parallel mechanism. The PMV can provide comfortability like the height and angle of the seat adjustor.   











































運動が制御される．脚底部の 3 つのアクチュエータを XY 
平面上において位置制御することで，プラットフォーム
姿勢は x，y，z 軸方向の並進運動と x，y，z 軸周りの回




































を示す．使用するジョイスティックは 10 bit のアナログ
入力であるのに対し，デュアル・モータドライバへ出力
するための PWM 出力は 8 bit であり変換が必要であるた






























     
 
ここで a は重みを表し．本研究では a = 0.5 を用いた． 
 
 
図５ LPF 制御前後のセンサの出力値 
 




























































レーションを満たしている 150 mm に決定し，設計・製
作を行った．図 8 に製作したパラレルメカニズムとア
クチュエータを示す．アクチュエータと組み合わせた


















 図 9 にパーソナルモビリティビークルの3/10スケール
モデルを示す．  






(a)設計図             (b)スケールモデル 
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三脚の長さ 100m m 150m m 200m m 300m m
プラットフォームの可動域 × ○ ○ ○
アクチュエータの可動域 × ○ ○ ○
